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NOVELTY - The robot' hand etc. has a tool and a holder for a hose to 
hold esp. cables. The hose holder (11) is clamped to the robot hand. It 
has a divisible clamp (13) and a radially outward directed rod (14), 
formed integrally with one clamp part (13a) . The robot hand has a 
bearing to locate the clamp in a position freely selected by turning. 
The clamp parts are locked together by fasteners (15) . 

USE - Robot arm/hand with hose to guide esp. robot cables. 

ADVANTAGE - Simple changes in position of hose holder relative to 
robot hand. 

DESCRIPTION OF DRAWING (S) - Figure shows view of hose holder. 
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Roboterteil 



1 Die Erfindung betrifft ein Roboterteil wie insbeson- 

dere Roboterarm, Roboterhand mit einem an einer Roboter- 
hand angeordnetem Werkzeug und mit einem Schlauchhalter 
zum Halten eines Schlauches zur Fuhrung insbesondere von 

5 Kabeln eines Roboters oder dgl. 

Durch einen Schlauchhalter folgt der Schlauch den Bewe- 
gungen des Roboterarms bzw. der Roboterhand, wobei bei 
der bekannten Ausfuhrung der Schlauchhalter an dem Werk- 

10 zeug fest montiert ist . Dabei ist von Nachteil, da£ die 
zur Festlegung des Schlauchhalters am Werkzeug spezielle 
Bohrungen an dem Werkzeug erforderlich sind, die je nach 
Einsatz nachtraglich anzubringen sind. Daraus result ier- 
end ist der Schlauchhalter in seiner Stellung am Werkzeug 

15 fixiert, wobei eine eventuell notwendige Lageanderung des 
Schlauchhalters zu dem Werkzeug aufwendig ist, da gege- 
benenfalls noch Bohrungen anzubringen sind. 



Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, unter 
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Vermeidung der vorgenannten Nachteile einen Roboter mit 
einem an diesem angeordneten Schlauchhalter vorzu- 
schlagen, bei dem Lageanderungen des Schlauchhalters zu 
der Roboterhand bei einer sicheren Befestigung einfach 
durchzufiihren sind. 

Erf indungsgemafc wird diese Aufgabe bei einem Roboter der 
eingangs genannten Art dadurch gelost, daS der Schlauch- 
halter an dem Roboterteil f est geapannt ist . 



Diese Verbindung zwischen dem Schlauchhalter und dem 
Roboterteil, wie insbesondere der Roboterhand lediglich 
durch Verspannen, sichert die Verbindung zwischen den 
beiden Bauteilen, ohne daS spezielle Vorkehrungen zur 

15 Fixierung notwendig sind. Entsprechend kann die Verspan- 
nung in verschiedenen radialen Positionen des Schlauch- 
halters zu dem Roboterteil erfolgen, wotnit lediglich 
durch Losen der Verspannung eine leichte und unkompli- 
zierte Anderung der Ausrichtung des Schlauchhalters 

20 moglich 1st. Der Schlauchhalter ist so frei einstellbar 
an der Roboterhand befestigt. Alle Vorteile der bisheri- 
gen festen Fixierung des Schlauchhalters bleiben erhal- 
ten. 

25 In weiterer bevorzugter Ausgestaltung ist vorgesehen, daS 
der Schlauchhalter eine teilbare Klemmschelle und einen 
radial nach aufien gerichteten, stabformigen Fortsatz der 
insbesondere weitgehend in der Mitte der einen Schellen- 
hSlfte angeordnet, aber auch asymmetrisch zu einer Schel- 

30 lenhalfte angeordnet sein kann. aufweist. Die teilbare 
Klemmschelle kann bei einer beabsichtigten Lageanderung 
des Schlauchhalters zu dem Roboterteil gelockert und in 
der neuen Position wieder so durch Verspannen fixiert 
werden, da£ auch in dieser Position eine feste Verbindung 



mit dem Roboterteil gebildet ist. An dem an der einen 
Schellenhalf te angeordneten und radial nach au&en ge- 
richteten, stabformigen Fort sat z werden die Schellen zur 
Befestigung des Schlauchhalters an den Schlauch zur 
Energieversorgung angeordnet. Mit Vorteil ist dabei der 
stabformige Fortsatz einstuckig mit der einen Klemm- 
schellenhalf te . 

Weiterhin vorteilhaft ist, dafi der Handflausch der Robo- 
terhand so ausgefuhrt ist, daS die Klemmschelle im ge- 
losten Zustand frei drehbar anordbar ist. 

Weiter mit Vorteil sind die Klemmschellenhalf ten durch 
Bef estigungsmittel klemmbar, womit bereits durch Losen 
der Befestigungsmittel die kraftschlussige Verbindung 
zwischen dem Schlauchhalter und dem Roboterteil gelost 
und diese somit gegeneinander verdrehbar sind. 

In weiter vorteilhaf ter Ausgestaltung ist die Schelle, in 
der das Schlauchende gehalten wird, drehbar und fixierbar 
(klemmbar) auf dem stabformigen Fortsatz angeordnet. Dies 
erhoht die Beweglichkeit des Schlauchs gegenuber dem 
Roboterteil, und ermoglicht verschiedene einstellbare 
Abgangswinkel zwischen Handflausch und Schlauch. 

Weitere Vorteile und Merkmale der Erfindung ergeben sich 
aus der nachf olgenden Beschreibung unter Bezugnahme auf 
die Zeichnungen eines Ausf uhrungsbeispiels . Dabei zeigt: 

Fig. 1 einen Roboter in Seitenansicht ; 

Fig. 2 den Roboter in Stirnansicht entsprechend dem 

Pfeil II in Fig. 1 und 
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1 Fig. 3 einen Schlauchhalter in perspektivischer 

Darstellung. 

Der Roboter 1 der Fig. 1 und 2 weist an einem urn eine 
5 horizontale Achse verschenkbarer Roboterarm 5 angeordnet . 
Dieser tragt an seinem vorderen freien Ende eine Roboter- 
hand 6, die wiederum uber zwei Achsen verschwenkbar ist. 
An dem vordere freien Ende der Roboterhand 6 ist ein 
Flansch 7 angeordnet, an dem ein nicht dargestelltes 

10 Werkzeug befestigt werden kann. In der Regel werden Kabel 
zur Energieversorgung an der AuSenseite des Roboters 
gefuhrt, wobei die Kabel zum Schutz vor Beschadigungen 
von einem Schlauch 8 umgeben sind, der entlang der AuSen- 
seite des Roboters gefuhrt und zumindest punktuell an 

15 diesem festgelegt ist. 

Der Schlauch 8 weist Rippen auf und ist mit VerschleiS- 
ringen 9 sowie einer Druckfeder 10 versehen, die letztere 
ihn bei Entlastung im Hinblick auf die Roboterbewegung in 
20 eine Ausgangslage zuruckfuhrt. 

An dem vorderen, werkzeugseitigen Ende des Schlauchs 8 
ist dieser an einem Schlauchhalter 11 festgelegt, der 
wiederum an dem Flansch 7 der Roboterhand 6 als ein 
25 Roboterteil mit kreisf ormigem oder zylindrischem AuSen- 
kontur angeordnet ist . 

Wie in Fig. 3 gezeigt, besteht der Schlauchhalter 11 aus 
einer Klemmschelle 13, die in die Klemmschellenhalf ten 
30 13a und 13b teilbar ist sowie den mit der Klemmschellen- 
half te 13a einstQckigen, stabformigen Fortsatz 14. Wie 
aus Fig, 2 ersichtlich ist, umschlieSt die Klemmschelle 
13 den als Lager ausgebildeten Flansch 7 der Roboterhand 
6 so, daS beim Anziehen der als Bef estigungsmittel der 



Klemraschelle 13 ausgebildeten Schrauben 15 die Klemm- 
schelle 13 und damit der Schlauhhalter 11 eine kraft- 
schlussige Verbindung mit dem Flansch 7 bildet. Nach 
Losen der Klemmschrauben 15 kann der Schlauchhalter 11 
beliebig auf dem Flansch 7 gedreht und in einer frei 
wahlbaren Drehlage kraf tschlussig festgelegt werden. 

Der Schlauch 8 ist an dem Schlauchhalter 11 mittels zwei 
Schellen festgelegt, wobei wie aus Fig. 3 ersichtlich 
ist, die Schellen 12 Klappschellen sind. Aufierdem sind 
diese Schellen ihrerseits in beliebiger Drehlage auf dem 
Stab 14 fixierbar. 
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Schutzanspruche 



1. Roboterteil, wie insbesondere Roboterarm, Roboter- 
hand, mit einera an einer Roboterhand angeordneten 
Werkzeug und mit einem Schlauchhalter zum Halten 
5 eines Schlauches zur Puhrung insbesondere von Kabeln 

eines Roboters, oder dgl., dadurch gekennzeichnet , 
daS der Schlauchhalter (11) an dem Roboterteil (6) 
festgesparmt ist. 

10 2. Roboterteil nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet , 
da£ der Schlauchhalter (11) eine teilbare Kletran- 
schelle (13) und einen radial nach auSen gerichte- 
ten, stabformigen Fortsatz (14) aufweist. 



15 3. 



Roboterteil nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daS der stabformige Fortsatz (14) ein- 
stuckig mit der einen Klemmschellenhalf te (13a) ist. 



Roboterteil nach einent der Anspruche 1 bis 3, da- 
durch gekennzeichnet # dafi die Roboterhand (6) ein 
Lager (7) zur Anordnung der Klemmschelle (13) in 
einer durch Drehen frei wahlbaren Position auf weist . 

Roboterteil nach einem der Anspruche 1 bis 4, da- 
durch gekennzeichnet, daS die Klemmschellenhalf te 
(13a, 13b) durch Bef estigungsmittel (15) klemmbar 
sind. 

Roboterteil nach einem der Anspruche 1 bis 5, da- 
durch gekennzeichnet, da£ die Klemraschellen 12 auf 
dem stabformigen Fortsatz 14 in beliebiger Drehlage 
fixierbar wird. 
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